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Ce groupe comporte deux moteurs 1. 2 d vttesse variable 
et un m^canisme drff6rentiel 5 dont les organes d'entr6e 7. 11. 
31. 34 sont relics respectivement d I'un des moteurs et dont 
rorgana de sortie 18. 42 est reli6 d un organe r6cepteur. Un 
des moteurs 1 par exemple un moteur thermique. destine k 
foumir la puissance du groupe est retiS d I'organe d'entr^e 
exteme 7* 34 du m^canisme diff6rentiel tandis que ('autre 
moteur 2 ou moteur auxiiiaire. par exemple un moteur 6lec- 
trique. destind t faire varier le rapport entre les vitesses des 
organes de sortie du mdcanisme diffdrentiel et du moteur de 
puissance, est relid h I'organe d'entrfe interna 11. 31 du 
m^canisme drff6rentie1 par ilrrterm^diaire d'une vis irrdversible 
9 destinde h csnaliser la puissance, foumie vers Torgane de 
sortie dudit mteanisme. Ls puissance du moteur auxiiiaire est 
caJcul6e au minimum pour vaincre les frottements et 6ventuel- 
lement permettre le ddmarrage du moteur de puissance 
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La presents invention se rapporte a un grou- 
ps moto-propuXseur a variation continue de vitesse. 

On sait que tout moteur thermique soumis a 
des efforts variables doit etre associe a un dispo- 
sitif de demuXtiplication permettant de maintenir son 
regime dans une pXage d ' utilisation eptimaXe. Ainsi. 
Xes groupes moto-propuXseurs cXassiques comprennent un 
embrayage et une boite de vitesses a pXusieurs rap- 
ports a commando manueXXe ou automatique. qui rempXit 
cette fonction de demuXtipXication . 

On premier' inconvenient de ce type de trans- 
mission reside dans Xes frequentes ruptures d 'effort 
que subit Xe moteur Xors des changements de rapport, 
ce phenomene s*appXiquant aussi bien aux boitesa 
commande manueXXe qu'aux boites a commande automati- 
que. De pXus, une teXXe soXution entraine une perte de 
rendement. L'adjonction de coupXeurs ou convertisseurs 
hydrocinetiques n'a pas permis de resoudre ces pro- 
bXemes de fa^on reeXXement satisf aisante . 

Dans un variateur de vitesse connu, un 
mecanisme differentieX comportant deux organes d * en- 
tree et un organe de sortie est mis en oeuvre. chacun 
des organes d' entree etant reXie a une source de 
puissance et X' organe de sortie a un organe .recepteur . 
Ce brevet decrit deux modes de reaXisation comportant 
appXication pour X'un d'un mecanisme differentieX a 
train pXanetaire et, pour X*autre, d'un mecanisme 
differentieX a pignons coniques. Dans chacun de ces 
modes de reaXisation d'un variateur de vitesse. un 
premier organe d* entree, c*est-a-dire un pXanetaire du 
mecanisme differentieX, est reXie a une source de 
puissance principaXe. un deuxieme organe d' entree, 
c'est-a-dire Xe porte-sateXXites , 6tant reXie^ Xa 
source de puissance auxiXiaire destinee & faire verier 
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le rapport entre les vitesses de I'organe de sortie du 
mecanlsme dif -Ferentiel et de la source de puissance 
principale. 

La source de puissance auxiliaire n'a a fou- 
rni.r que peu de puissance et pour eviter qu'eXle n« 
fonctionne en recepteur» elle est reliee au porte* 
satellites par 1 ' interm^diaire d*un dispositif 
empechaint'^. la rotation en sens inverse de la source de 
puissance auxiliaire. 

Cependant, il apt>ara£t qu'avec un tel va- 
riateur de vitesse/le rendement obtenu, c'est-a-dire 
le rapport entre la puissance disponible a I'organe de 
sortie du dif -f erentiel et la puissance fournie par la 
source de puissance principale, n'est pas satisfaisant 

On connait dgalement un agencement dans le- 
quel une transmission a courroies et poulies de dia- 
metre variable, permet de realiser une variation con* 
tinue de la Vitesse de I'arbre de sortie de I'ensemble 
moto-propulseur • Toutefois, cet agencement ne pefmet 
pas de supporter des couples importants . ce qui en li- 
mite les applications a des groupes de faible puis- 
sance . 

Enfin, des recherches ont ete e-ffectuees sur 
des dispositi-Fs variateurs a -friction et^ pression de 
contact mais les resultats obtenus ont. dt6 dans I'en- 
semble decevants. notamment en ce qui concerne la te* 
nue et la fiabilite de ces dispositi-Ps . 

L* invention a done pour but de realiser un 
groupe moto-propulseur a variation continue de 
vitessequi permette de rem6dier A ces divers 
inconvenients at qui permette en particulier d'obtenir 
des rendements de transmission de puissance 
importants • 

A cet effet. I'invention a pour objet un 
groupe moto-propulseur i variation continue de vite- 
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se. comprenant un mecanisme dif f erentiel comportant au 
moins deux organes d' entree coaxiaux et un organe de 
sortie destine a otre relie a un organe recepteur. au 
moins deux sources de puissance dont les organes de 
sortie sont reXiis chacun a un organe d' entree respec- 
tif , une des sources de puissance appeX6e source de 
puissance principale . fournissant la puissance motrice 
a I'organe de sortie du mecanisme diff erentiel . 1 * au- 
tre. ou chacune des autres sources de puissance, appe- 
lee source de puissance auxiliaire etant destine i 
faire verier le rapport entre les vitesses de I'organe 
de sortie du mecanisme diff erentiel et de la source 
de puissance principale. des moyens etant prevus pour 
faire varier respectivement la Vitesse de rotation de 
I'organe de sortie du ou de chaque source de puissance 
auxiliaire. caracterise en ce que la. ou chaque source 
de puissance auxiliaire, est reliee au mecanisme 
di-fferentiel par 1 * intermediaire d'une transmission a 
roue et vis sans -fin irreversible , le mecanisme 
dif -ferentiel etant un train epicycloSdal compose, 
forme d ' au moins un premier et un deuxieme train 
epicycloldaux simples disposes en serie. 

Suivant d* autres caract^ristiques : 

- Le porte-satellites du premier train epi- 
cycloidal est solidaire de la couronne du deuxieme 
train epicycloxdal et la couronne du premier train est 
solidaire du planetaire du deuxidme train. 

- le mecanisme di-f ferefltiel est un train e- 
picycloxdal compos6. form^ d*au moins deux trains 
epicycloxdaux simples disposes en serie, le porte- 
satellites d'un train simple etant solidaire du 
planetaire du train simple suivant et les couronnes 
de ces trains successifs etant solidaires I'une de 
1' autre. 
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le mecanism© differentxel est forme de 
deuK. trains epicycloxdaux simples le planetaire d'un 
premier train simple etant reli6 a la source de puis- 
sance auxiliaire et le porte-sa tellites de ce premier 
train simple 6tant reli§ a la source de puissance 
prindipale, l*organe de sortie de ce mecaniame dif- 
ferentiel comprenant 1© porta- satellites du deuKieme 
train epicycloidal simple. 

le mecanisme dif f erenti-ejl; ^.est formd d'au 
moins trois trains epicycloxdauK simples disposes en 
s6rie. Xe porte- satellites d'un premier train simple 
situe a une extremite du mecanisme differentiel etant 
relie a une premiere source de puissance auxiliaire. 
le planetaire de c© Rr©mier train etant relie A une 
deuxieme source de puissance, auxiliaire , les couronnes 
etant reliees a la source de puissance principale et 
I'organe de sortie de ce mecanisme differentiel 
comprenant le porte- satellites d"un dernier train 6pi- 
cycloxdal simple situe a 1 'extremite du mecanisme op- 
pose au premier train. 

- les moyens prevus. pour faire varier la Vi- 
tesse de rotation de I'organe de sortie de la source 
de puissance auxiliaire comprennent un dispositif 
commun de commando de 1' ensemble des sources de 
puissance associees au mecanisme differentiel. 

le dispositif commun de commando des deux 
sources de puissance comprend une piece reliee a un 
organe d * actionnement unique delimitant deux cames de 
profils differents determinant respectivement chacune 
la commande d ' alimentation de l*une des sources de 
puissance • 

L' invention sera mieux comprise ^ la lecture 
de la description qui va suivre de differents modes de 
realisation donnes uniquement i titre d'exemple, et 
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-fait en reference aux dessins annexes, sur lesqueXs : 

- la -figure 1 est une vue schematique en 
coupe d'un premier mode de realisation d ' un groupe 
moto-propulseur suivant 1* invention 5 

la figure 2 est une vye schematique en 
coupe d un second mode de realisation d*un groupe 
moto-propulseur suivant 1* invention 5 

la figue 3 est une vue schematique en 
coupe d'un troisieme mode de realisation d'un groupe 
moto-propulseur suivant 1* invention ; 

la figure 4 est une vue en perspective 
dun dispositif a cames pouvant etre utilise pour com- 
mander un groupe tel qu'illustre sur I'une des figures 
1 i 3 5 

Le groupe moto-propulseur illustre sur la 
figure 1 comprend deux sources de puissance 1.2 cons- 
tituees par exemple par deux moteurs & combustion 
interne. Cheque moteur comporte respectivement un 
arbre de sortie 3,4. Ces deux moteurs sont associes a 
un mecanisme differentiel 5. Larbre de sortie 3 du 
moteur 1 entraine par 1 ' intermediaire d'un renvoi 
d' angle 6 un premier arbre d' entree 7 d ' un porte-sa- 
tellites 8. 

L' arbre de sortie 4 du moteur 2 porte une 
vi3 irreversible 9 qui coopere avec un pignon 10 pour 
entrainer un deuxieme arbre 11 solidaire d'un 
planetaire 12. cet arbre 11 s'etendant coaxialement d 
I'interieur de 1' arbre tubulaire 7 du porte-satellites 
e. Le pla-netaire 12 est en prise avec des pignons 
satellites 13 portes par le porte-satellites 6. Ces 
satellites 13 etant en prise avec une couronne 14 
compl^tant le premier train epicyclo'idal . 

La couronne 14 du premier train epicycloXdal 
simple est relie au planetaire 15 d'un deuxieme train 
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pXanetalre. Ce planetaire 15 est en prise avec des 
pignons satelXites 16 portes par un porte-satellltes 
17 soXidaire d * un arbre de sortie 18 du mecanisme di.f- 
ferentieX. Les pignons sateXXites 16 engrainent egaXe- 
ment avec une couro.nne -dente.e. 1 9 soXidaire du porte* 
sateXXites 6 du premier train dpicycXoiCdaX simpXe. Le 
moteur 1 reXie au porte-sateXXites du premier train 
epicycXoidaX simpXe constitue Xa source de puissance 
principaXe du groupe moto-propuXseur . tandis que Xe 
moteur 2 forme Xa source de puissance auxiXiaire de ce 
groupe en 4tant destine a faire verier Xe rapport 
entre Xes vitesses des organes de sortie du mecanisme 
diffdrentieX et de Xa source de puissance principaXe. 
L'arbre de sortie 4 de ce moteur auxiXiaire, ayant 
tendance a etre entraine par Xe moteur de puissance 1 
par X ' intermediaire du por te- sa teXXite 8 et du pXand- 
taire 12, est reXie au pXanetaire 12 au moyen d'.une 
vis irreversibXe 9 qui permet de canaXiser Xa 
puissance fournie par Xe moteur de puissance vers 
X* arbre de sortie 18 formant organe de sortie unique 
du mecanisme dif f erentieX • 

La puissance du moteur auxiXiaire 2 doit 
pour Xe moins Xui permettre de vaincre Xes frottements 
et dventueXXement d' assurer Xe demarrage. du moteur de 
puissance 1, en particuXier si ce dernier est un mo- 
teur thermique. Ce moteur auxiXiaire peut egaXement 
etre prevu pour entrainer un ou pXusieurs organes in- 
dependents du groupe moto-propulseur Xui-meme, 

Les equations dui etabXissent Xes reXations 
entre Xes differentes Vitesses de rotation de X*arbre 
tubuXaire 7, X'arbre 11 et X'arbre de sortie 18 per- 
mettent de considerer Xe mecanisme differentieX 5 pris 
dans son ensembXe comme equivaXent a un train pXane- 
taire simpXe -dont Xa raison est fonction des raisons 
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R1 0t R2 des trains epicycloidaux eimpXes constituant 
cet ensemble. La relation s'ecrit R = Rl + Rl R2. 

Ainsi avec deux trains planetaires simples 
de raison Rl « R2 * 2 on a un ensemble de ralson e- 
quivalente d R «2*2x2«6, avec Rl = R2 3 on 
obtient R = 12. On constate done qu'avec des trains 
planetaires simples de raison acceptable pour leur 
realisation pratique, nous obtenons un mecanisme di-F- 
ferentiel dont la raison est importante et facilement 
realisable en pratique* 

Sur la figure 2 est represente un autre mode 
de realisation du groupe moto-propulseur de 1* inven- 
tion dans lequel les deux moteurs 1. 2 sont associes a 
un mecanisme differentiel 5 -Forme de deux trains epi- 
cycloxdaux simples disposes en serie. L'arbre de sor- 
tie, du moteur 2 porte une vis irreversible 9 qui co- 
opere avec un pxgnon 30 -Fixe a une extremite d ' un 
premier arbre d' entree 3 1 solidaire d'un premier pla- 
netaire 32 a son extremite oppose. 

L' arbre de sortie 3 du moteur 1 entraine par 
1' intermediaire de deux pignons 33. un deuxieme arbre 
d' entree 34 solidaire d'un porte-satellites 35 dont 
les satellites 36 d'axes paralleles a celui de ce der- 
nier sont en prises d'une part avec le planetaire 32 
et d* autre part, avec une couronne 37a montee mobile a 
rotation, coaxxale au planetaire 32 et au porte-satel- 
lites 35, 1* arbre 31 du premier planetaire s'etendant 
coaxialement a I'intdrieur de 1' arbre 34 tubulaire du 
porte-satellites 35, Ce porte-satellites 35 se prolon- 
ge par un arbre 38 portent un second planetaire 39, Un 
deuxieme jeu de satellites 40 portes par un second p- 
orte-satellites 41 d'axe parallele a ceux de ces 
derniers, est en prise avec le second planetaire 39 et 
avec une couronne 37Ji -Formee par un prolongement axial 
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de la couronne 37a. Cette couronne 37h otant elle-meme 
coaxiale au planetaire 39 et «u porte- satellites 41. 
L'arbre de .'sortie 4 2 de ce mecanisme est porte par le 
d e u K i 6me po r t e - s at e Hi t e«r. 41. 

Les vitesses de 'fonbt-ibhnement de ce dernier 
mode de realisation de groupe moto-propulseur sent 
donnees par la relation existant entre les vitesses 
des differents organes d'un train epicycloxdaX double, 
a savoir : 

"3 ''l ""2^*'2 ♦ ''t ^ * "1 '2 " ^ avec 
= r, . r^ rg 

relation dans laquelle r^ est le rapport du nombre de 
' dents de la premiere couronne .37^ au nombre de dents 
du premier plandtaire 32. r^ est le rapport du nombre 
de dents de la seconde couronne 3712 au nombre de dents 
du second planetaire 39, n^ est la vitesse de rotation 
du planetaire 32 . n^ est celle du second planetaire 
39. et est celle de l'arbre de sortie 42. 

Si la Vitesse • est fixee par exemple a 

3300 trs/mn et les differents rapports a « 4,5 et 
r^ « 3, la Vitesse n^ de I'arbjre de sortie 42 e.st 
donnee en fonction de n^ par Xe tableau suivant : 
n^ 0 471.42 2000 3300 4500 

(trs/mn) 

n« -* 550 0 1783.33 3300 4700 

3 

(trs/mn) 

ta Vitesse n^ peut 6galement prendre toute 
autre valeur. en particulier elle peut prendre des 
valeurs discretes correspondant a un fonctionne* 
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ment par paliers du moteur 1, comme I'illustre plus en 
detail la Fig. 4. 

A cet effet, la Fig . 4 represente un disposi- 
tif a cames permettant de commander les deux moteurs 
5 1, 2, II comprend une piece 51 articulee autour d'un 
axe fixe 52 et sur laquelle est accroche un unique 
levier d© commando 53 agissant dans le sens de la 
fleche F, La piece 51 est de preference a peu pres 
symetrique par rapport a I'axe de rotation 52 de 

10 manidre a etre a peu pres equilibree. Un ressort de 
rappel 54 relie a 'un bati fixe 55 ( partiellement il- 
lustre). sollicite la piece 51 vers celui-ci. A I'ex- 
tremite superieure de la piece 51 sont formees deux 
cames 56. 57 de profils differents. sur chacune des- 

■15 quelles viennent respectivement en appui deux leviers 
585., 58Ji. Des ressorts de rappel correspondants 59^, 
5911 fixes au bati 55 maintiennent les leviers 58a. 58Ji 
centre les cames 56. 57 respectives. Les leviers 56a. 
SBb. sont relies chacun a une tringlerie usuelle de 

20 commande. representee en traits mixtes, de 1' alimen- 
tation des moteurs respectifs 1 et 2. Les leviers 58a.. 
58Jb viennent en butee en debut de course contre une 
saillie BOja, et en fin de course contre une saillie 
60ii, ces saillies a'etendant toutes deux transversale- 

25 ment aux cames 56 et 57. La came 56 est associee a la 
source de puissance auxiliaire ^^^t a un profil en 
paliers, comportant un petit palier de depart 56a et 
des parties en arc de cercle ou paliers 56^, 56a 
rayons dif-ferents, centrees sur I'axe 52 raccordees 

30 par des rampes 56j2t. 56il. La came 57 associee au moteur 
1 formant la source de puissance prlncipale a par 
contre un profil rdgulier continu au-dela de son petit 
palxer de depart 57a Ciui est au meme niveau que celui 
du petit palier 56a. son extremite 57Jj pouvant se 



BNSOOCID: <FR. 



.2e09499A1J_> 



2609499 



10 • 

situer a un niveau 6gal ou superieur a ceXui du palxer 
56£. 

Lorsque X'operateur pou.sse Xealevxer de com- 
mande 53 dans le sens de la fleche F, Xa piece 51 est 
entralnee dans le sens correspondent de eorte que lea 
cames 5S« 57 glissent centre les leviers qui sent 
maintenus centre ces dernieres par les ressorts de 
rappel 59ja.. '59l2t les leviers epousent done le profil 
o-ffert par les cames qui provoquent ainsi un ddplace- 
ment angulaire plus ou molns important des leviers 
56a, 58Ji. Chaque levier agit en fonction de son d6- 
placement angulaire sur la commande d ' alimentation du 
moteur correspondant . Bien entendu, plus l*operateur 
pousse sur le levier de. commande 53, plus les leviers 
SBa. 5811 subissent des deplacements angulaires impor- 
tants de la part des cames 5e« 57 et plus grande est 
la quantite de gaz admis dans chaque moteur dans le 
cas ou il s'agit de moteurs a combustion interne. 

Le mode de realisation du groupe moto-pro- 
pulseur illustre sur la Fig. 3 comprend un mdcanisme 
differentiel 5 forme de trois trains epicycloldaux 
simples disposes en serie. 

Ce mecanisme differentiel comprend de ma- 
niere analogue au mode de realisation de la Fig. 2, 
trois trains epicyloxdaux coaKiaun et disposes en 
serie de telle fa^on que leurs couronnes soient co-* 
aKiales et que deux couronnes successives soient 
solidaires I'une de 1' autre pour former ainsi un 
ensemble de couronne 1^3. 

Les satellites 144 d*un premier train simple 
situe a une extremite du mecanisme differentiel sent 
portes par un porte-satellites 145 et engrdnent avec 
1' ensemble de couronne 143 et un planetaire 146 de ce 
premier train, les axes de ces satellites 144 etant 
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paralleles a celui de 1' ensemble de couronne* 

Le porte-satellites 145 du premier train «st 
reli# au plan^taire 147 du train voisin ou deuxieme 
train par 1 * intermediaire d*un arbre 146. Des satel- 
lites 149 du deuxieme train, portes par un porte-sa- 
tellites 150 et d'axes paralleles a celui de ce der* 
nier, engrenent avec le planetaire 147, le porte-sa- 
tellites 150 de ce deuxieme train' etant relie au 
planetaire 151 du troisieme train « situe a I'extremite 
du mecanisme opposee au premier, par 1 ' intermediaire 
d'un arbre 152 • 

Le porte-satellites 153 du troisieme train 
simple porte des satellites 154 d'axes perpendicu- 
laires a I'axe de I'ensemble de couronne 143 qui en- 
grenent avec une face du planetaire 151 et un rebord 
annulaire 155 qui s'^tend radialement vers I'interieur 
de 1' ensemble de couronne 143 au niveau de I'extremite 
correspondante de ce dernier. 

Le moteur 1 entraine par 1 * intermediaire 
d * un renvoi d' angle 156 un premxer arbre d* entree 157 
tubulaire, solidaire de 1' ensemble de couronne 143, un 
premier moteur auxiliaire 2 entraine par 1 'interme- 
diaire d'une vis irreversible 2ji un deuxieme arbre 
d*entr6e 158 tubulaire, solidaire du porte-satellites 
145 du premier train, s'etendant coaxialement a I'in- 
terieur du premier arbre d* entree 157 et un deuxieme 
moteur auxiliaire 159 entraine par 1 ' intermediaire 
d'une deuxieme vis irreversible 21i. un troisieme arbre 
d* entree 160, solidaire du planetaire .146 du premier 
train, s'etendant coaxialement a I'intdrieur du deux- 
ieme. arbre d' entree 156. 

L* arbre de sortie 161 de ce mecanisme est 
porte par le porte-satellites 153 du troisidme train* 

Cheque moteur auxiliaire 2 et 159 est des- 
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tine a -fmxre varior le rapport antre . le$ vitesses dea 
organes de sortie de la source de puissance principale 
et du mecanisme dif f erentiel • A cet effet, cha-cun de 
ces moteurs auxiliaires est relie a des moyena de 
comma nd e . ( non representes) de la Vitesse de rotation 
de Xeur organe de sortie. 

Les vitesses de f pnctionnement de ce dernier 
mode de realisation de groupe moto-propulseur sent 
donnees par la relation existant entre les vitesses 
des di-fferents organes d' entree d'un train eplcycXo'i- 
dal 'forme de trois trains simples, a savolr : 



"4 (1 ♦ ) " Nr^ - n^ ( r^ ♦R^)*n^ r^ »0 

avec ^ * ^1 

relation dans laquelle r^ est le rapport du nombre de 
de dents *de 1* ensemble de couronne 143 au niveau du 
premier train simple au nombre de dents du premier 
planetaire 146. r^ est le rapport du nombre de dents 
de I'ensemble de couronne 143 au niveau du deuxieme 
train au. nombre de dents du second* planetaire 147, r^ 
est le rapport du nombre de dents de I'ensemble de 
couronne 143 au niveau de son rebord annulalre 155 au 
nombre de dents du troisieme planetaire 151, n^ est la 
Vitesse de rotation du premier planetaire 146, n^ cel- 
lo du second planetaire 147. n^ celle de I'arbre de 
sortie 161 et N celle de la couronne 143. 

Cet agencement qui' manage trois entrees 
permet de disposer de -deux sources de puissance 
auxiliaires Inddpendantes , ce qui autorise un rAglage 
plus fin du rapport des vitesses entre les organes de 
sorties de la source de puissance principale et du 
m6canisme diffdrentiel vis a vis des modes de 
realisation ou le mecanisme dlfferentlel ne comporte 
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que deuK organes d' entree. 

De plus, ces agencements a trains multiples 
(y compris celui de la Fig«2) permettent d'obtenir des 
rapports de demultiplication ou de surmultipli.cati.on 
plus importants que ceux qui peuvent etre etteints 
avec un mecanisme differentiel simple dans la mesure 
ou la valeur de la raison de ce dernier est limitee 
par construction. 

II est bien entendu possible d*associer en 
sdrie plus de trois trains epicycloxdaux simples de 
•fa^on analogue a celle d4crite ci-dessus pour former 
un mecanisme dif ferentiel sans augmenter pour cela le 
nombre d' emergences disponibles mais en augmentant par 
ailleurs les frottements. 

En outre. un seul des deux moteurs auxili- 
aires peut etre reli6 au mecanisme dif -Ferentiel par 
1 ' intermediaire d ' un dispositif de transmission irre- 
versible moyennant une perte de puissance dans l*autre 
des moteurs auxiliaires. 

XI est entendu que le terme de mecanisme 
differentiel est pris dans son sens le plus large. En 
particulier. il designe dans le cas present tout 
mecanisme de transmission nntre deux oryanes d' entree 
distincts et un seul organe de sortie avec demultipli- 
cation ou surmultiplication suivant 1' usage qui en «st 
fait. 

Dans les exemples choisis. les organes d* en- 
tree du mecanisme diffdrentiel sont entrain6s dans le 
meme sens. 

II est a noter egalement que tout mecanisme 
de transmission d'un groupe moto-propulseur selon 
1* invention comporte une phase de f onctionnement 
positive « nulle et negative comme le montrent les ta- 
bleaux precedents. A cet ef f et , on designe par point 
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zero, dans les exemples de realisation decrits, Xe 
point de f onctionnement precis pour lequel les vi- 
tesses des moteurs sont telles que la vitesse de 
rotation de 1 ' organe . de , sortie soit nulle. La vitesse 
de cheque moteur auxiXiaire 6tant f.ix6e« si Xe moteur 
de puissance est accelerd a partir de ce point zero. 
l*arbre de sortie tournera dans le meme sens que les 
organes d* entree du mdcanisme dif f drentieX , au con* 
traire s'iX est deceXere, par rapport au point zero. 
l*arbre de sortie tournera dans ' Xe sens contraire 
auxdits organes d'enXree. 

Ainsi. un premier avantage de ce groupe mo- 
to-propulseur reside en ce qu'il permet de s'affran- 
chir d'une boite de vitesses a rapports Stages ainsi 
que de 1 * ut ilis a tion d * un embrayage Xors des change- 
ments de rapport comma dans Xes transmissions & 
commando manuelXe ou automatique. 

De meme, 1 * utilisation d'une marche arriere 
n'est plus indispensable puisque le mecanisme diffe- 
rentiel permet d ' obtenir des vitesses de sortie inver- 
sees. Adapte sur n'importe quel vehicuXe, Xe groupe 
moto-propuXseur de X'invention permet d'obtenir une 
conduite pXus soupXe. 

De plus, du fait de I'existence d'au moins 
deux moteurs ne tournant pas toujours aux memos re- 
gimes, il est possible de disposer d'une reserve 
importante de couple et de puissance sur une large 
gamme de vitesses du vehicuXe en modifiant simpXement 
Xes vitesses de rotation reXatives d'au moins deux des 
moteurs prevus. 

Suivant un autre avantage, Xes rendements de 
puissance obtenus par X '^agencement du groupe moto-pro- 
pulseur de X* invention sont sup^rieurs A ceux obtenus 
A X'aide des dispositi-Fs de Xa technique antdrieure, 
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en particuller ces dlsposltlfs dans lesquels un moteur 
auxxlxaire entrain© un organe entree externe du 
mecanisme dlf f erentxeX . en general Xe porte-satel- 
lltes. 

5 L' Invention n*est pas limitde auH modes de 

realisation decrits ci-dessus et peut notamment com- 
porter des variantes. En particuller, le mecanisme 
dlf -f erentlel peut etre constltu^ par tout autre 
combinalson de trains^ eplcycloidaux et/ou de diff^* 

10 rentlels non decrite Icl. 

Chaque moteur prevu dans Xe groupe moto- 
propulseur. c'est*a-dlre d'une manlere generale. 
chaque organe d ' entrainement . peut etre commande se- 
parement par un disposltlf de commande respectlf ou 

15 ensemble par un dlsposltlf de commande unique dont un 
exemple est decrlt en xeference a la Fig. 4. Dans ce 
cas, chaque organe d * entrainement seralt assocle a une 
came respective dont Xe profiX seralt approprle d 
X ' utiXisatlon partlcuXlere du groupe et aux perfor- 

20 mances requlses . 

La configuration des cames 56. 57 du dls- 
posltlf de commande 50 d ' alimentation peut varler, 
modlflant alnsl Xa Xoi de la Vitesse de rotation re- 
lative des deux moteurs et alnsi celle de I'arbre de 

25 sortie du mecanisme dlfferentiel en fonction des 
usages auxquels se prete le materiel equlpe d'un tel 
groupe moto-propulseur • 

Les dlfferents moteurs mis en oeuvre peuvent 
etre Indlfferemment de tout type connu. En partlcu- 

30 Xler, Xe ou chaque moteur auxillalre qui n'a que peu 
de puissance a fournir peut etre sous la forme d'un 
moteur electrique. 

De nombreuses autres variantes sont bien 
entendu envlsageabXes • C'est alnsl que, un dlsposltlf 
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do transmission irreversible peut etre interpos6 entre 
chacun .des moteurs et I'organ© d * entree correspondant 
du m^canisme dif f erentiel . Le moteur 1 destinift d 
fournir Xa puissance peut etre relie a l*oroane d'en- 
3 tree respectif du mecanisme dlfferentiel par 
I'intermediaire d*un organe de coupure tel que par 
exemple/ tin embrayage ou un convert isseur de couple. 
Dans le cas ou le m'otfeWi de puissance est un moteur 
thermique. le ou chaque moteur auxiliaire peut etre 

10 adapts pour servir de demarreur & ce moteur ide puis- 
sance, ce moteur auxiliaire peut alors etre *lectri- 
que. Solon uno autre variante. le ou chaque moteur 
auKiliaire peut egalement faire office de source de 
puissance a^fih de pouvoir entrainer un organe* par 

15 oMemple un compresseur en dehors de sa fonction 
premiere qui est de faire varier le rapport entre les 
vitesses des organes de sortie du moteur 1 et du 
mecanisme dif f erentiel . Selon une derniere variante, 
le moteur ou chaque moteur auxiliaire peut etre sub- 

20 stitu4 par une derivation issue du moteur 1 et dans 
ce cas, le groupe moto-propulseur ne comprendra qu*un 
seul moteur. 

Le dispositif de commande peut lui-meme etre 
remplace par tout autre dispositif de quelque nature 

25 que ce soit produisant le meme type de resultat. 

Par «xemple, le dispositif de commande re- 
pr6sent6 par la Fig. 4 peut etre remplac6 par un dis- 
positif electronique bas6 aur le programme d* utilisa- 
tion du materiel de manl#re a avoir un ensemble tres 

30 compact comprenant un micropirocesseur ou analogue, 
permettant en outre si n§cessaire une regulation de la 
Vitesse de sortie. 

Le groupe moto-propulseur selon 1' invention 
peut egalement comporter un dispositif de commandos 
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independantes . Chacune des commandes d * acceleration 
6tant actionnee independaroment I'une de 1* autre par Xe 
conducteur a I'aide d'une pedale et d'un Xevier par 
eKemple, 

IX va sans dire que Xe groupe moto-propuX- 
seur de X* invention peut s'appXiquer a de nombreuK 
domaines dans X'industrie, en particuXier d Xa trac- 
tion des vehicuXes (voitures. camions* tracteurs 
etc..) ou pour X' actionnement d© machines (machine- 
outiXs. Xaminoirs etc. • • ) et en generaX a tout dis- 
positi-f requerant une force motrice. 
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REVENDICATIOMS 
1 • 6roupe mpto-propulseur • varxation conti.- 
nu» de Vitesse, comprenant un mecanisme dif f erentiel 

(5) comportant au moxns deux organes d*entrie coaxiauK 
(7. 11; 91. 34s 157, 158, 160) at un organe de sortie 
fie, 42. 161)' destine a etre relie & un organe recep- 
teur, au moins deux sources de puissance •( 1 « 2, 159) 
dont les organes de sortie aont reliea chacun k un 
organe d'entree respectif , une des sources de puissance 
appeXee source de puissance principale (1), fournis- 
sant la puissance rnotrice a I'organe de sortie du me- 
canisme dif f erentiel • X'autre ou chacune des autres 
sources de puissance appelee source de puissance 
auxiliaire (2. 159) etant destinee a faire varier le 
rapport entre les vitesses de sortie du mecanisme 
differentiel et de la source de puissance principale, 
des moyens etant prevus pour faire varier respective- 
ment la vitesse de rotation de I'organe de sortie de 
la ou de cheque source de puissance auxiliaire. carac- 
terise en ce que la. ou cheque source de puissance au- 
xiliaire, est reliee au mecanisme differentiel par 
1 ' intermediaire d'une transmission irreversible a roue 
et vis sans fin (9. 2a. 2b). le mecanisme differentiel 
etant un train epicycloxdal compose, f orme d ' au . moins 
un premier et un deuxieme train epicyclo'idaux simples 
disposes en s6rie. 

2. Groupe moto-propulseur suivant la reven- 
dication 1 caracterise en ce que le porte-satellites 

(6) du premier train epicycloxdal est solidaire de la 
couronne (19) du deuxieme train dpicycloXdal et la 
couronne (14) du premier train est solidaire du 
planetaire (15) du deuxieme train. 

3. Groupe moto-propulseur suivant la reven- 
dication i caracterise en ce que le mecanisme diffe- 
rentiel (5) est un train Epicycloxdal compose, forme 
d'au moins deux trains epicycloxdaux simples disposes 
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en serie.le porte-satellites (35) d*un train simple 
etant solldalre du planetalre (39) du train simple 
sulvant et les couronnes de ces trains successlfs 
6tant soXldalres I'une de I'autre. 

4. Groupe moto-propuXseur sulvant la reven- 
dlcatlon 1 ou 3 caracterlse en ce que le mdcanlsme 
dlf -ferentlel est -Forme de deux trains eplcycloxdaux 
simples le planetalre (32) d*un premier train simple 
etant relle a la source de puissance auxlllalre (2) 
et le porte-satellites (35) de ce premier train simple 
etant relle a la source de puissance prlnclpale (II. 
I'organe de sortie (42) de ce mecanlsme dl^f6rentlel 
comprenant le porte-satellltes (41) du deuxleme train 
eplcydo'ldal simple. 

5. Groupe moto-propulseur sulvant la reven- 
dlcatlon 1 ou 3 caracterlse en ce que le mecanlsme 
dlfferentlel est forme d'au molns trols trains Eplcy- 
cloxdaux simples disposes en serle, le porte-satelll- 
tes (145) d'un premier train simple sltue a une extrE- 
mlte du mecanlsme dif ferentiel etant relli a une pre- 
miere source de puissance auxlllalre (2)< le plane- 
talre (146) de ce premier train etant relle a une deu- 
xleme source de puissance auxlllalre (159). les cou- 
ronnes etant rellees a la source d ' entrainement de 
puissance prlnclpale et I'organe de sortie (161) de ce 
mecanlsme dlfferentlel comprenant le porte- satellites 
(153) d'un dernier train eplcycloxdal simple sltue a 
l'«xtr6mlte du mecanlsme oppose au premier train. 

6. Groupe * moto-propulseur sulvant I'une 
quelconque des revendlcatlons 1 S 5 caracterlse en ce 
que les moyens prevus pour falre varler la vltesse de 
rotation de I'organe de sortie de la source de 
puissance auxlllalre comprennent un dlsposltlf commun 
de commando de l' ensemble des sources de puissance 
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assocides au mecanisme 0if ferentiel. 

7. Grotipe moto-propulseur siixvant la revan- 
dicatlon 6 caractari«6 an ce que le diapositif commun 
ISO) de commande dea deuK aources de puissance com- 
prend une piice (51) riliee i un oroane d •.etionn.m.nt 
unique (53) dillmitant deux eamea (56. 57) da profiXa 
dif^erents determinant respectivement chaeune la com- 
mande d* alimentation de I'une des sources de puis- 
sance. 

6 - Croupe moto-propulseur suivant I'une 
quelconque des rovenbications 1 a 5. caraeterise en ee 
que chaque organe d * entrainement est command* inde- 

pendamment des autres organes d * entrainement par un 
dispositif de commande respectif . 
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